KONTROL DAN MONITORING STARBOT 

(SMART TRASH ROBOT) MENGGUNAKAN 






KESIMPULAN DAN SARAN 
 
5.1 Kesimpulan 
1. Pengontrolan robot dilakukan secara wireless dengan koneksi internet, 
robot akan bergerak maju apabila joystick diarahkan lurus keatas pada nilai 
x = 512 dan y = 1023, robot ke kanan arah joystick diposisikan pada nilai x 
= 1023 dan nilai y = 512, robot akan ke kiri apabila arah joystick 
diposisikan pada nilai x = 0 dan nilai y = 512, robot akan bergerak mundur 
apabila  joystick diposisikan pada nilai x = 512 dan nilai y = 0. 
2. Aplikasi kontrol STARBOT dibuat menggunakan aplikasi Blynk. Aplikasi 
Blynk akan menampilkan pembacaan sensor menggunakan server Blynk 
berdasarkan program yang dibuat. Pada interface aplikasi Blynk 
menampilkan pembacaan sensor temperatur, kelembaban dan karbon 
monoksida serta tampilan pengontrolan robot. 
 
5.2 Saran 
1. Gunakan koneksi provider yang bagus dan mempunyai koneksi yang 
bagus sehingga tidak mengganggu proses pengiriman data dari aplikasi ke 
server dan robot. 
2. Diharapkan untuk penelitian selanjutnya, robot dapat bergerak secara 
otomatis mencari lokasi user. 
